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(54) 차량 탑재형 내비게이터 장치

요약

내용 없음

대표도

도2

명세서

  [발명의 명칭]

차량 탑재형 내비게이터 장치

  [도면의 간단한 설명]

제2도는 본 발명의 제1의 실시예인 GPS/항법 장치를 도시한 블록도. 

제3도는 제2도에 도시한 GPS/자립형 항법 장치의 기능적 블록도. 

제8도는 본 발명의 제2의 실시예인 GPS/자립 결합형의 항법 장치를 도시한 블록도. 

제8도는 제2의 실시예에 따른 GPS/자립형 항법 장치의 회로도.

본 내용은 요부공개 건이므로 전문 내용을 수록하지 않았음.
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(57) 청구의 범위

청구항 1 

이동체의 자립형 위치 측정 정보를 취하기 위한 자립형 측정수단(24∼26), GPS를 구성하기 위해 배열된 
여러개의 인공위성에서 전송된 GPS항해 데이터에서 GPS형 위치 측정 정보를 취하기 위한 GPS형 위치 측
정 수단(21∼23), 교정 신호를 생성하여 GPS형 위치 측정 데이터에 따라 자립형 위치 측정 수단(24∼26)
에 입력하는 것에 의해 교정된 자립형 위치 측정 정보가 자립형 위치 측정 수단에서 유도되게 하는 교정
수단(28), 상기GPs위치 측정 정보의 수용 조건에 따라서 교정된 자립현?? n이치 측정 정보와 GPS형 위치 
측정 정보의 하나를 취하는 것에 의해 이동체의 현재 위치를 결정하기 위한 현재 위치 결정 수단(27), 
이동체가 이동하기 위해 필요한 지도 정보를 미리 저장 하기 위한 지도 정도 기억 수단(31), 현재 위치 
결정수단(27)의 출력과 지도 정보 기억 수단(31)에서으 l지도 데이터를 중첩하여 이동체의 현재 위치를 
표시하기 위한 표시 수단(29,30)을 포함하는 이동체를 위한 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 2 

특허청구의 범위 제1항에 있어서, 상기 GPS형 위치 측정 수단이 상기 여러개의 인공위성에서 전송된 항
해 데이터를 수신하고 GPS 인공위성 신호를 출력하는 안테나(21)에서 유도된 GPS 인공위성 신호를 처리
하여 GPS 항해 신호를 얻는 GPS 수신부(22), GPS 위치 측정 정보를 얻도록 GPS 항해 신호르 fdustks하는 
위치 측정 연산부(23)을 포함 하는 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 3 

측허청구의  범위  제1항에  있어서,  상기  자립형  n이치  측정  수단이  이동체의  방위를  검출하는  방위 
센서(24), 이동체의 주행 거리를 검출하는 주행 거리 센서(25), 자립형 위치 측정 정보를 얻도록 방위 
센서 출력과 주행 거리 센서 출력을 처리하는 자립형 위치 검출 장치(26)을 포함하는 GPS/자립 결합형 
항법 장치.

청구항 4 

특허청구의 범위 제1항에 있어서, 이동체으 l자입형 위치 측정 정보를 취하며, GPS형 위치 측정 정보에 
따라 교정 신호를 생성하고, GPS 위치 측정 정보의 수용 조건에 의해 상기 교정된 자립형 위치 측정정보
의 하나를 처리하여 이동체의 현재 위치를 결정하도록 마이크로프로세서(100)을 사용하는 GPS/자립결합
형 항법 장치.

청구항 5 

특허청구의 범위 제4항에 있어서, 마이크로프로세서(100)을 초기화하도록 초기화 신호를 생성하는 조작
키(32)를 포함하는 GPS/자리 결합형 항법 장치.

청구항 6 

특허청구의 범의 제1항에 있어서, 상기 현재 위치 결정 수단이 3개 이상의 인공위성에서 동시에 송신된 
GPS항에 데이터를 수신할 때, 상기 GPS형 위치 측정 정보를 처리하는 것이 의해 이동체의 현재 위치를 
결정하는 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 7 

그로발 위치 측정 항법 장치를 구성하기 위해 배열된 여러개의 인공위성(10)에서 전송된 GPS항해 데이터
로부터 GPS형 위치 측정 정보를 취하기 위한 GPS형 위치 측정 수단(21,22,80), 차량의 자립형 위치 측정 
정보를 취하기 위한 자립형 위치 측정 수단(24,25,82), 각각의 GPS형 속도 데이터와 자립형 속도데이타
를 얻도록 GPS형 위치 측정 수단에서의 GPS형 위치 측정 정보와 자립형 위치 측정 수단에서의 자립형 위
치 측정 수단에서의 자립형 위치 측정 정보의 양쪽을 처리하는 위치 측정 데이터 처리 수단(61), 위치 
측정  데이터  처리  수단(61)에서  유도된GPS형  속도  데이터를  일시적으로  저장하는  제1의  메모리 
수단(63), 위치 측정 데이터 처리 수단(61)에서 유도된 자립형 속도 데이터를 일시적으로 저장하는 제2
의 메모리 수단(64)에서 리드된 상기 자립형 속도 데이터를 비교하여 속도 비교 데이터를 얻는 비교 수
단(85), 속도 비교 데이터가 임계 속도를 초과하는지 아닌지를 판단하여 차량의 현재 위치를 결정하도록 
상기 GPS형 속도 데이터와 자립형 속도 데이터으 l하나를 처리하기 위한 현재 위치 결정 수단(86), 차량
이  항행하기  위해  필요한  지도  정보를  미리  저장하는  지도  정보  기억  수단(31),  현재  위치  결정 
수단(86)의 출력과 지도 정보 기억수단(31)에서으 l지도 데이터를 중첩하여 차량의 현재 위치를 표시하
기 위한 표시 수단(87,30)을 포함하는 차량 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 8 

특허청구의 범위 제7항에 있어서 또, 각각의 GPS형 가속도 데이터와 자립형 가속도 데이터를 얻도록 GPS
형 속도 데이터와 잘비형 속도 데이터의 양쪽을 처리하는 위치 측정 데이터 처리 수단(61), 상기 GPS형 
가속도 데이터와 상기 자립형 가속도를 비교하여 가속도 비교 데이터를 얻는 상기 비교 수단(85), 가속
도 비교 데이터가 임계가속도를 초과하는지 아닌지를 판단하여 차량의 현재 위치를 결정하도록 상기 GPS
형 가속도 데이터와 자립형 가속도 데이터의 하나를 처리하기 위한 상기 현대 위치 결정 수단(86)을 포
함하는 차량 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 9 

특허청구의 범위 제7항에 있어서, 상기 자립형 위치 측정 정보는 상기 GPS형 위치 측정 정보가 GPS형 위
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치 측정 수단(21,22,80)에 의해 취해질 때 동시에 취해지는 차량 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 10 

특허청구의 범위 제7항에 있어서, 상기 자립형 위치 측정 정보는 대응하는 GPS형위치 측정 정보가 GPS형 
위치 측정 수단(21,22,80)에 의해 취해지기 전에 취해지는 차량 GPS/차량 결합형 항법 장치.

청구항 11 

특허청구의 범위 제7항에 있어서, 상기 GPS형 위치 측정 수단이 상기 여러개의 인공위성(10)에서 전송된 
GPS항해 데이터를 수신하고 GPS 인공위성 신호를 출력하는 안테나(21), 안테나(21)에서 유도된 GPS인공
위성 신호를 처리하여 GPS항해 신호를 얻는 GPS 수신부(22), GPS 위치 측정 정보를 얻도록 GPS항해 신호
를 연산하는 GPS 위치 측정 연산부(23)을 포함하는 차량 GPS/자립 결합형 항법 장치.

청구항 12 

측허청구의  범위  제7항에  있어서,  상기  자립형  위치  측정  수단이  차량이  방위를  검출하는  방위 
센서(24), 차량으 l주행 거리를 검출하는 주행거리센서(25), 자랩형 위치 측정 정보를 얻도록 방위 센서 
출력과 주행거리 센서 출력을 처리하는 자립형 위치 검출 장치(82)를 포함하는 차량 GPS/자립 결합형 항
법 장치.

청구항 13 

특허청구의 범위 제7항에 있어서, 상기 현재 위치 결정 수단이 3개이상의 인공위성(10)에서 동시에 송신
된 GPS항해 데이터를 수신할 때, 상기 GPS형 속도 데이터를 처리하는 것에 의해 차량의 현재 위치를 결
정하는 차량 GPS/자립 결합형 항법 장치.

※ 참고사항 : 최초출원 내용에 의하여 공개하는 것임.
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